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Всі ці фактори усуваються комплексною модернізацією 
виробничих  потужностей з використанням систем контролю та 
управління параметрами технологічних процесів. Це дозволяє в 
значній мірі покращити умови та продуктивність праці.  
Використання систем контролю та управління потребує 
використання останніх технологій в області програмного та 
апаратного забезпечення. Одним з таких напрямів є напрям який 
пов’язаний з використанням гідротранспортних комплексів. Він був 
створений у вигляді стенду для вирішення цілого ряду науково-
дослідницьких і науково-прикладних задач, пов'язаних з розробкою 
енергозберігаючих режимів роботи гідротранспортних систем (ГТС). 
Автоматизований електротехнічний комплекс включає в себе елементи 
контролю та управління процесами, що дозволяє досліджувати 
перехідні процеси в системі при різних темпах управління 
трубопровідною арматурою, і оцінювати динамічні навантаження в 
трубопровідної мережі [3]. 
Лабораторний комплекс моделі гідротранспортної системи подачі 
води призначений для вивчення режимів роботи гідравлічних машин 
(насосів, турбін), принципів їх роботи, що відбуваються в 
трубопровідної гідромережі. Вона включає насосні агрегати, які 
можуть бути з'єднані як послідовно, так і паралельно. Стенд 
оснащений засувкою на всмоктуванні, та засувкою в напірному 
патрубку. Датчики тиску призначені для визначення напору в 
трубопровідній мережі. Насосна установка працює за принципом 
циркуляційної системи, де приймальною та вихідною ємністю є один і 
той же резервуар з водою (об'ємом 1,08 м3). Протитиск (статичний 
напір) у системі створюється за рахунок резервуару, встановленого у 
вищій точці системи. В напірному трубопроводі установлено 
зворотний клапан для запобігання зворотного руху рідини через 
другий насос і захисту його від гідроудару. Особливості 
спрацьовування трубопровідної арматури насосних комплексів різних 
галузей промисловості та комунального господарства призводять до 
появи в системі небезпечних за своїми наслідками перехідних 
процесів, що призводять до зниження надійності та ефективності 
роботи електромеханічного і гідравлічного обладнання. Для 
управління динамічними навантаженнями в гідросистемі необхідно 
задавати певний темп управління регулювальними засувками і гідро 
клапанами [4].  
Для дослідження коливань тиску в гідросистемі лабораторного 
стенду при управлінні засувкою використовується електромеханічна 
система зниження динамічних навантажень. Вона дозволяє задавати 
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рівномірні і нерівномірні темпи управління запірно-регулювальною 
арматурою, за рахунок зміни частоти напруги живлення 
електроприводу засувки . 
Висновки. Розвиток систем контролю та управління дозволяє 
перейти на новий етап розвитку, та створювати експериментальні 
автоматизовані комплекси, контроль за яким відбувається за 
допомогою комп’ютерної техніки. Це дозволяє відтворювати 
експерименти на лабораторному обладнанні, а потім в разі їх 
успішного проведення втілювати їх у сучасне виробництво. 
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ВЫБОР СПОСОБА УПРАВЛЕНИЯ АСИНХРОННЫМ 
ЭЛЕКТРОПРИВОДОМ ПЕРЕМЕННОГО ТОКА 
О.В. Хромей, аспирант, ГВУЗ «Криворожский национальный 
университет», кафедра автоматизированных 
электромеханических систем в промышленности и транспорте 
Состояния функционирования тягового подвижного состава 
(ТПС) – W, образующееся на плоскости векторами касательной силы 
Fk и скорости движения V представляет собой тяговую характеристику  
W={Fkj, Vj}. 
Как известно [1], тяговую характеристику условно подразделяют 
на две зоны. Первая зона (I) – зона пуска в непродолжительных 
режимах. В этой зоне основным требованием является поддержание 
постоянства максимально возможного момента по постоянно 
меняющимся условиям сцепления, а главным критерием работы – 
жесткость характеристик тяговых двигателей. Суммарное время 
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работы I зоны невелико по сравнению со второй зоной (II). II зона 
описывает более длительный режим работы и не требует ограничения 
по сцеплению. В связи с этим нет необходимости создания высокой 
жесткости характеристик. Во II зоне допустимы незначительные 
изменения величины параметров тягового асинхронного двигателя 
(ТАД) по частоте и моменту, т.к. это не приведет к боксованию. 
Анализ показал, что наиболее эффективна для применения на тяговых 
приводах локомотивов двухзонная система управления, где 
регулирование I зоны осуществляется на основе принципа векторного 
управления, а II – скалярного регулирования по принципу 
минимизации потерь электрической мощности тягового двигателя [1]. 
При проектировании ТАД рассчитывается на минимум потерь 
при номинальной мощности, а продолжительность работы в режимах 
при которых мощность ниже номинальной составляет примерно 87 – 
93 % от общего времени работы в тяге. Учитывая такой прерывистый 
режим работы, целесообразно использование принципа рационального 
амплитудно-частотного управления, критерием которого есть 
минимум потерь электрической мощности ТАД за счет снижения тока 
в двигателе и получения оптимального соотношения между рабочими 
параметрами активных частей машины. 
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А. П. Сінолиций, д-р техн. наук,проф., В. А. Кольсун, канд. техн. наук, 
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Під час роботи статичних тиристорних перетворювачів (СТП) 
неминуче виникають комутаційні викривлення напруги живлення. 
Внаслідок цього змінюється діюче значення напруги живлення та 
з’являться вірогідність виникнення аварійних режимів.  
Сучасний стан питання вказує на необхідність подальших 
досліджень та пошуків вирішення вказаних проблем. Основною метою 
досліджень є аналіз роботи групових систем електропривода з СТП та 
пошук шляхів підвищення надійності їх сумісної роботи. 
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Результати досліджень показали, що на процеси 
енерговзаємовпливу значно впливають параметри мережі живлення, 
понижуючого трансформатора та характер накладання комутаційних 
викривлень.  
Кожен тиристорний мостовий випрямляч створює у лінійній 
напрузі шість комутаційних викривлень за період. Складність 
розрахунків при урахуванні всіх випадків накладання комутаційних 
провалів залежить від кількості одночасно працюючих 
електроприводів. Наприклад, у екскаватора ЕКГ-5 одночасно може 
працювати три головні електропривода, що зумовлює можливість 27 
варіантів накладань комутаційних викривлень.  
Аналіз роботи групи СТП вказує на важливість співвідношення 
потужностей одночасно працюючих електроприводів та їх режимів 
роботи при цьому. При одночасній роботі СТП потужного 
електропривода у режимі випрямлення та СТП у режимі інвертора 
електропривода невеликої потужності в останньому можуть виникати 
режими, під час яких значно затягується кут комутації. Найпростішим 
вирішенням даного питання може бути штучне уникнення 
вищеописаних режимів за допомогою алгоритмів систем керування. 
Література 
1.Сінолиций А. П. Комутаційні процеси в системах групового 
живлення і керування енергоємними установками / А. П. Сінолиций, 
В. А. Кольсун, Д. О. Кальмус, М. В. Жуйков //Електротехніка та 
електроенергетика. – 2009. –№1. – С.4-10. 
 
 
АНАЛІЗ СТРУМУ НУЛЬОВОЇ ПОСЛІДОВНОСТІ 
АСИНХРОННИХ ДВИГУНІВ ДЛЯ БЕЗДАТЧИКОВОГО 
КЕРУВАННЯ 
І.А. Козакевич, асистент, ДВНЗ «Криворізький національний 
університет» 
Бездатчикове векторне керування [1] асинхронними двигунами 
передбачає відсутність будь-яких датчиків на валу та всередині 
машини, використовуючи оцінювання відповідних змінних стану 
приводу на основі математичної моделі. При цьому, більшість 
існуючих способів бездатчикової оцінки базуються на використанні 
ідеалізованої математичної моделі асинхронного двигуна, що 
призводить до суттєвих проблем при роботі на низькій швидкості. 
Саме через це для синтезу систем з високим діапазоном керування є 
необхідність використовувати оцінювання з використанням 
